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@ Gelenkarrnmechanismus 

Zum Handhaben oder Bearbeiten von Gegenstanden aus 
der Feme werden ferngesteuerte Gelenkarmmechanismen 
verwendet. Sie bestehen aus mehreren In Reihe miteinander 
verbundenen Gelenkarmteilen. die In Anlehnung an die Funk- 
tion des menschlichen Arms bewegbar sind. GemaB der 
Erfindung besteht jedes Gelenkarmteil aus einem selbstandi- 
gen Antriebsmechanismus (46, 50, 54) und einem GelenkbG- 
gel (48. 52, 56). Jeder Antriebsmechanismus (46, 50, 54) hat 
zwei Motoren (82, 84), durch die der jeweilige GeienkbOgel 
(48, 52, 56) uber ein erstes Zahnrad (80) urn die VertikaJe 
gedreht und uber ein zweites Zahnrad (112) urn eine horizon- 
tale Achse geschwenkt werden kann. Die Gelenkbugel (48, 
52) stehen Ober eine Hohlachse (64) in starrer Verbindung mit 
dem Antriebsmechanismus (50. 54) des folgenden Gelenk- 
armteils. Die Hohlachse (64) ist die feststehende Drehachse 
des jeweiligen Antriebsmechanismus. (46, 50, 54). Durch die 
zentrische Bohrung der Hohlachse (64) werden die Steuerka- 
bel (66) fur die Motoren (82, 84) zugetuhrt. (33 32 040) 
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PatentansprOche 

1. Ge lenka rmmechani smus, bestehend aus einer. Anzahl in 
Reihe miteinander verbundener. Gelenkarmtei le, die durch 

f ernbetat.igbare Mittel einzeln bewegbar sind, d a d u r c h 
gekennzeichnet, daB jeder Ge lenkarmt ei I aus 
5 einem ei genstandi gen Ant r i ebsme chani smus (46, 50, 54) und 
einem durch di esen e instel Ibaren Gelenkbugel (48, 52, 56) 
besteht. 

2. Ge Lenlcarmmechani smus nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB "die GelenkbGgel (48, 52, 56) urn eine Langs- 

10 achse (28) und eine Querachse (30) einstellbar sind. 

3. Gelenkarmmechani smus nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die GelenkbQgel (48, 52) mit dem Antriebs- 

•mechanisraus (50, 54) des j ewei Is f o Igenden Gelenkarmt ei Is 
starr verbunden sind, 

15 4- GeLenkarmmechani smus nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Ant r i ebsmech an i smen (46, 50, 54) jeweits 
zwei ELektromotore (32, 84) haben, deren Ant r i ebs we t L en 
senkrecht zueinander stehen. 
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5. Ge I enka rmmechani smus, naqh einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennze i chnet , daft die Ant ri ebsfoecha- 
nismen (46, 50, 54) unt e rei nander gleich sind, daB sie 
einen auf einer f est stehenden Hohlachse (64) drehbar ge- 
5 Lagerten Tragerrahmen (67) haben, an dem dieMotoren (82, 
84) befestigt sind, dafi auf der Hohlachse (64) ein Zahn- 
rad (80) test angeordnet ist, in das ein Ritzel C90) auf 
der Welle des Motors (82) eingreift, daB der Tragerrahmen 
(67) horizontals Achsstumme I C102, 104) hat, auf denen 
10 der Gelenkbugel (48, 52, 56) schwenkbar gelagert ist, 

daB ein Zahnrad (112) auf dem einen Achsstumme I (104) ge- 
lagert ist, das fest mi t dem Gelenkbugel (48, 52, 56) ver- 
bunden ist, und daB ein Ritzel (96) auf der Welle des Motors 
(84) in das Zahnrad (112) eingreift. 

15 6- Gelenkarmmechanismus nach Anspruch 2, 3 oder 5, dadurch 
gekennzei chnet , daB der Gelenkbugel (56) des letzten Ge- 
lenkarmteils als Trager fur ein Arbeitsgerat ausgebildet 
ist. 
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Gelenkarmmechanismus 

Die Erfindung geht aus von einem Gelenkarmmechanismus 
gemaR dem Oberbegriff von Anspruch 1. 

Es sind schon eine ganze Reihe von G e I enka r mme chan i smen 
bekannt, die f e rngesteuert verschiedene Fe r t i gung sf unk- 
5 tionen ausfuhren, Material transport i er en oder ahnliche 
Aufgaben erfQllen. Es ist auch versucht worden, den Be- 
wegungsmechani smus des menschlichen Korpers, insbesondere 
der Sqhutter- und Armgelenke nachzubi Iden. Bei diesen 
bekannten Ausfuhrungen erfolgt die Betatigung der einzel- 

TO nen Ge lenka rmmechani smen auf mechanischem Wege von einera 
Gelenkarmtei I aus durch den Mechanismus der anderen Ge- 
lenkarmteile hindurch, z. B. uber Kege I radge t r i ebe, 
Schneckenradget riebe, Gestange, Bowdenzuge oder dergleichen. 
Diese Art der 'mechani s chen Steuerung ermoglicht nur eine 

15 begrenzte Beweg I i chkei t und ist schwerfallig und relativ 
teuer. 

Die Aufgabe der Erfindung besteht daher darin, einen Ge- 
lenkarmmechanismus der genannten Art zu schaffen, der 
eine groBere Beweg li chkei t ermoglicht, relativ einfach 
20 im Aufbau ist und preiswert hergestellt werden kann- 
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Diese Aufgabe uird durch die im Anspruch 1 angegebenen 

Merkmale gelost. Die Unteransp ruche zeigen vorteilhafte 

Ausgestaltungen des Erf i ndungsgegenstandes auf. 

Die durch die Erfindung erzielten VorteiLe bestehen ins- 
5 besondere darin, daR jeder Gelenkarmtei L einen eigen- 

standigen Antrieb hat und damit jeweils eine selbstSndige 
Funktionseinheit darstellt. Dieses ermoglicht eine dem^ 
jeweiligen Anwendungszweck entsprechende Anzahl von Ge- 
lenkarmtei ten zu einen, f unkt i onsge r e cht en Gelenkarm- 
10 mechanismus zusammenzustel ten . 

Anhand von zwei Aus f uh r ung sbe i spi e Le n wird die Erfindung 
in Verbindung mit den Zeichnungen nachfoLgend naher er 
Lautert. Es zeigt: 

Fig. 1 die schetnati sche DarstelLung eines ersten Ge- 

lenkarmmechanismus gemaB der Erfindung mit vier 
Ge I enka r mtei len . 

Fig- 2 den Ge Lenkarmmechani sraus gemafl Fig- 1 in einer 
Arbeitsposition. 



15 



20 



Fig ■ 



eine zweite Ausfuhrung eines Gelenkarmmechanis- 
mus gemaB der Erfindung mit drei Ge Lenkarmtei Len 
in Seitenansicht mit einheitlichen Antriebs- 
mechanismen zwischen den Gelenkarmtei Len. 

Fig . 4 den Ge I enka rmme chan i smus gemaB Fig. 3 im Schnitt 
4-4 durch einen Ant ri ebsme chan i smus in vergrofier- 
25 ter DarstelLung 
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Fig. 5 den Gelenkarmmechani smus gemaB Fig. 3 in Schnitt 

5- 5. Er zeigt in vergroBerter DarsteLLung die 
Be-festigung des einen Ant r iebszahnrades . 

Fig. 5a den unteren Ant ri ebsmechani smus mit Socket ge- 
maB Fig. 3 in vergroBerter Darstellung- 

Fi 9 . 6 den Gelenkarmmechani smus gemSB Fig. 3 im Schnitt 

6- 6 in vergroBerter Darstellung. 

den Antriebsmechanismus gemaB Fig. 5a im Schnitt 

7- 7 in den durch Anschlag begrenzten Drehste I lungen . 

10 Die Fig- 1 und 2 zeigen in schemati scher Darstellung eine 
erste Ausfiihrung eines Gelenkarmmechani smus 10. Dieser be 
steht aus einem Socket 12 und einer Anzahl von in Re-.be 
arigeordneten und miteinander verbundenen Gelenkarmtei ten 
14 16, 18 und 20- Der Socket 12 ist auf einer Standftache 
22 befestigt, wahrend ein Arbei t sgegenstand 24, tn e z, B. 
ein Schraubendreher, Spannba c ken , ein Schwei Bwerkzeug 
ein Greifer oder dergleichen am obersten GelenkarmteU 20 
befestigt ist. 

jeder der Gelenka rmtei le 14, 16, 18 bzw. 20 hat einen 
eigenen Antriebsmechanismus 26. Diese sind »"*"« in " d ^ 



15 



Fig- 7 
und 8 



20 eigenen Ant n eosmtr u.«.». . 

gl eich ausgebitdet. Die Gelenkarmtei te 14, 16, .18 und 20 
• sind uber ihre Ant ri ebsmechani smen 26 getrennt vonemander 
u . ihre ieweilige Langsachse 28 und eine Querachse 30 
s.hwenkbar. Die beiden Achsen 28 und 30 stehen 
25 2U einander. Jeder- Antriebsmechanismus hat zwe.Motoreo 

entweder durch etektrische Energie oder hydraulnsch fern- 
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nHpn Die Motoren sind so angeordnet, daB die 
ges teuert werden ie ^ L „ ngsacKse 28 auSge - 

«.U. des einen ^? "e e des anderen Motors koaxial 

richtet ist, wahrend die wette u<= 

ncnte ' . , tot i-* u ie in Verbindung 

auf die auerachse 30 ausgenchtet ist, uie in 

, • u Fia 3 bis 8 nachfoLgend noch naher 

5 rait den Zeichnungen Fig- -> 

erlautert wird. 

ocr d „ unt e , S ten ...«^.« 14 .-..bW .^j""- 

. . c nP l(pi 12 verbunden. uer 

chanismus 26 ist fest -it de.Sock.lIZ An triebs- ' 

zun, nachstfolgenden RelenkarmteiL 16 gehorende Antrie 
• p 6 ist seinerseits uber ein KoppeLgLied 32 

Lden. in gLeicne. Weise sind die -tHebs.ec a n 
der Obrigen Gelenkar.tei Le 18 und 20 mit dera 3 ewei Is vor 

', to .i ia hzw 18 verbunden. Jedes Ge- 

„„....„-.. - ; • > » sonU einen eigenstsnd19 ,n 

15 : " r / b! ».r -fl.«1bl. Kab.L oder ,.hl.u.H. .1.*- 

tnscn dzw- 11/ Bewegungs- 

-~ cnn 7 zeiat, bei der der socKeu \c 

ir»:^:r:::i:r;: s ::::i::^u-ot; es .;«^ t 

am Ende aes vui Unterseite 

„ ' » •■ ;• -,;;:,*„ ;. ...,.„.... 

deS GeLenkarmmechanismus kann somit Leicht 
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Ahwendungsf a 1 t angepaBt werden. 

Die nachfotgende Beschreibung bezieht sich auf die Fig. 3 
bis 8, die eine zweite konstruktive AusfQhrung eines Ge- 
tenkarmmechani smus 40 in det ai I Lierter Form zeigen. Diese 
5 AusfQhrung besteht aus drei Ge t enka rmt e i t en, im Gegensatz 
zum Ge Lenkarmmechani smus 10 der Fig. 1 und 2, der vier 
Gelenkarmt ei Le umfaBt. Wie Fig. 3 zeigt, ist auch hier 
ein Socket 42 vorgesehen, der auf einer Standftache 44 be- 
festigt ist. flit dem Socket 42 ist ein Ant ri e bsmec hani smus , 

10 weiterhin ats Schutt erge tenk 46 bezeichnet, fest verbunden, 
der einen sogenannten Oberarmbuget 48 hat, die zusammen 
das erste Getenkarmtei t bitden. Das fotgende Ge tenkarmt ei L 
hat einen ats E t t enbogenge L enk 50 bezeichneten Antriebs- 
mechani smus, dem ein sogenannter Un t e r a rmbuge L 52 zugeord- 

15 net ist, wahrend das dritte Ge L enk a rmt e i t einen ats Handge- 
tenk 54 bezeichneten Ant r i ebsme chan i smus hat, der einen 
Tragerarm 56 hat. Die drei Ant r i ebsme chani smen 46, 50 und 
54 konnen entsprechend den Ant ri ebsme chani smen 26 gemaB 
Fig. 1 und 2 identisch sein- 

20 Der Socket 42 hat einen Schaft 60, der mit einer zytind- 
rischen Bohrung 62 zur Aufnahme einer zum Schu I t erge I enk 
46 gehorenden Hohtachse 64 versehen ist. Diese ist durch 
eine nicht dargestettte St e t t s ch r aube oder dergteichen 
gegen Drehung gesichert. Eine ent sprechende Hohtachse 64 

25. ist zwischen dem oberen Ende des Obe r a rmbuge t s 48 bzu. 

dem des Unterarmbuge ts 52 und dem E t t enbogenge t enk 50 bzw. 
dem Handgetenk 54 ats starr^ Verbindung vorgesehen. Durch 
die Hohtachse 64 werden von unten Ans ch t uRkabe t 66 fur den 
jeweitigen Ant r i ebsmech ani smu s zugefuhrt. Bei der im Socket 

30 42 steckenden Hohtachse 64 wird das nicht dargestettte 

Kabet 66 von unten durch den Socket 42 zugefuhrt. Die An- 
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schluBkabel konnen zur Steuerung von Elekt romotoren elek- 
trische Leiter sein'oder es sind flexible Hochdrucksch lauche, 
wenn ein z. B. hydrau li scher Antrieb vorgesehen ist- 

J eder Ant r i ebsmechani smus hat einen recht eckigen Trager- 
5 rahmen 67, der eine obere und eine untere Rahmenplatte 
68 und 70 (Fig. 6) hat, die uber Kunststoff lager 72 und 
74 drehbar auf der Hohlachse 64 getagert sind, so daB der 
Tragerrahmen 67 urn eine vertikale Achse drehbar ist. 
Zwischen den Rahmenplatten 68 und 70 ist eine Nabe 76 
10 (Fig- 4), durch eine Stel I schraube 78 gesichert, fest auf 
der Hohlachse 64 befestigt. Auf die Nabe 76 ist ein Zahn- 
rad 80 auf geschrumpf t . 

Gemafl Fig. 6 sind auf dem Tragerrahmen 67 zwei umsteuer- 
bare G lei chst rom motoren 82 und 84 mit Untersetzungs^e- 

15 trieben 86 bzw. 88 angeordnet. Die Welle 92 des Unt er set zungs- 
getriebes 86 ist mit einem Ritzel 90 (Fig. 6) versehen, 
wahrend die Welle 94 des Unt er set zungsget r i ebes 88 ein 
Ritzel 96 tragt- Die Enden der beiden Wellen 92 und 94 
sind in Lagerbugeln 98 bzw. 100 gefuhrt, die lhrerseits 

20 am Tragerrahmen 67 befestigt sind. Der Motor 82 und das 
zugehorige Getriebe 86 sind so angeordnet, daB die Welle 
92 vertikal steht und mit ihrem Ritzel 90 in die Zahnung 
des f est stehenden Zahnrades 80 eingreift, wie die Fig- 7 
und 8 erkennen Lassen. 

25 Wie die Fig. 3 und 5a erkennen lassen, sind an den seit- 
lichen Rahmenplatten 106 und 108 des Tragrahrnens 67 Achs- 
stummel 102 und 104 befestigt, die die horizontale Achse 
bilden, urn die der jeweilige Bugel 48, 52 bzw- der Tragerarm 
56 schwenkbar ist. 
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GemaB Fig. 5 ist auf dem Ach sst umme I 104 uber eine Lager- 
' hulse 109 das eine Bugelende 114 drehbar gelagert- Mi t dem 
Bugelende 114 ist eine gleichfalts durch die Lagerhulse 
109 gefuhrte Nabe 110 test verbunden. Auf dieser ist ein 
5 Zahnrad 112 befestigt. 

In gleicher Weise ist das andere Bugelende 116 auf dem 
Achsstummel 102 drehbar gelagert. 

Der andere Motor 84 und das zu.gehorige Unt e r set zungsge- 
triebe 88 sind so angeordnet, daB die Welle 94 horizontal 

10 ausgerichtet ist und gemaB Fig. 3 uber ihr Ritzel 96 in 

Eingriff mit dem Zahnrad 112 steht. Wird nun der Motor 84 
des Schultergetenks 46 angesteuert, so dreht das Ritzel 96 
das Zahnrad 112, so daB der Oberarmbugel 48 urn seine durch 
die Achsstummel 102 und 104 gebildete Achse geschwenkt 

15 wird. Bei einer Ansteuerung des Motors 82 wird das Ritzel 
90 in Drehung versetzt, was zur Folge hat, daB sich der 
Tragerrahmen 67 und damit der Oberarmbugel 48 urn die verti- 
kale Achse dreht. Das Schu 1 1 e rge I enk 46 ermoglicht somit 
sowohl eine vertikale als auc.h eine horizontale Einstellung 

20 des Oberarmbugels 48. 

Die Drehung des Trager rahmens 67 auf der Hohlachse 64 
wird begrenzt durch eine Ansch Lagvorr i chtung , zu der ein 
an die Nabe 76 angeformter Ringflansch 120 gehort (Fig. 4) - 
Zur Ansch lagvorri chtung gehort noch ein oberhalb des Ring- 
25 flansches 120 auf der Hohlachse 64 drehbar gelagerter 

Schwenkhebel 124. GemaB Fig. 7 hat dieser Hebet einen An- 
schlagarm 128 vo rbe st i mmt e r Breite, die durch die LSngs- 
kanten 130 und 132 bestimmt ist- Der Ringflansch 120 ist 



-10- 



" ;* ** 3332040 

- 10 - 



B-M. Austin-1 

mit einem Ans ch Lag st i f t 134 versehen, der in den Schwenk- 
bereich des Ans ch I aga rms 128 ragt. Der Anschlagarm 128 
ist so Lang, daB er gemaB Fig. 7 und 8 in der Endlage an 
der einen oder anderen StirnfLache 136 bzu. 138 der zeit- 
Lichen Rahmenplatten 106 bzw . 108 des Tragerrahmens 67 an- 
liegt. Dreht sich nunmehr der Tragerrahmen 67 auf der Hohl- 
achse 64, so gelangt er fruher Oder spater mit einer seiner 
Stirnflachen 136 oder 138 in Anlage an den Anschlagarm 128 
und nimmt im Verlauf der ueiteren Drehung den SchwenkhebeL 
124 in die gleiche Richtung mit. Die eine weitere Drehung 
im Uhrzeigersinn verhindernde Ansch lag lage ist erreicht, 
wenn der in Fig. 7 gezeigte Zustand erreicht ist. In diesem 
Fall Uegt der Tragerrahmen 67 mit der StirnfLache 136 an 
der Langskante 130 des Anschlagarms 128 an, uahrend dieser 
mit seiner anderen Langskante 132 am Anschlagstift 134 
anLiegt. Wird der Tragerrahmen aus dieser Stellung im Ge- 
genuhrzeigersinn gedreht, so endet die Drehbewegung erst, 
wenn der Tragerrahmen 67 gemafi Fig. 8 mit seiner Stirn- 
fLache 138 an der Langskante 132 des Anschlagarms 128 an- 
Liegt und dieser - vom Tragerrahmen mitgenommen - mit 
seiner anderen Langskante 132 gegen den Anschlagstift 134 
stoBt. 

Die vorbeschriebene Anordnung erlaubt eine Drehung des 
Tragerrahmens 67 in Abhangigkeit von der Breite des An- 
schlagarms 128 von ungefMhr 380°. Die Begrenzung der 
Drehung urn die Vertikale auf ca. 380° verhindert ein Ver- 
winden des durch die HohLachse 64 zugefuhrten Kabels 66 
bei einem maximalen Drehwinkel, der alien Anf orderungen 
an die Beweg I i ch k e i t des Ge L enka rmme c han i smus gerecht 
wind, so daB auf Ko I Lektor ri nge und -bursten verzichtet 
werden kann. 
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Es sei nochmals erwahnt, daB die Hohlachse 64 das obere 
Ende des Obera rmbuge I s 48 mit dem Et lenbogenge lenk 50 
fest verbindet, so daB diese sich nicht g egenei nande r ver- 
drehen konnen. Lediglich das Kabel 66 zur Steuerung der 
5 beiden Motoren im EL LenbogengeLenk 50 geLangt vom Oberarm- 
bugel* 48 durch die Hohlachse 64 zum Unterarmbugel 52. So- 
mit wird keiner der Ant r i eb s me c han i smen direkt durch einen 
anderen mechanisch beeinfluBt. Die gleichen Gegebenhei t en 
bestehen zwischen dem Unterarmbugel 52 und dem Handgelenk 
10. 54 mit Tragerarm 56. An diesem ist durch Bef est i gungsmi tte I 
142 ein Arbei t sge rat , wie z. B. ein Werkzeug oder Behalter 
ahgebracht. Das in Fig. 3 gezeigte Arbeitsgerat ist ein 
Becher 58. 

Ein in Fig. 3 da rge st e 1 1 1 e r Ge I en karmme chan i smu s wurde auf 
15 der einen Seite eines Tisches montiert, auf dem ein Wasser- 
behalter stand* Durch eine ent sprechende Ansteuerung der 
Motore der einzelnen Ant ri ebsmechani smen durch eine 
Rechnurigsperson wurde der Becher 53 in das Wasser im Be- 
halter eingetaucht. Danach wurde der Becher wieder ange- 
20 hobeh und in eine Position unterhalb des Tisches gebracht, 
wo der Becher durch Umdrehen seinen Inhalt in einen dort 
befindlichen Behalter entleerte. Dieses hat gezeigt, daB 
der vorbeschriebene Ge lenkarmmechani smus in der Lage ist, 
vielfaltige Bewegungen komplexer Natur trotz einer relativ 
25 einfachen und ko s t engunst i ge r Anordnung auszufuhren. 

Wenn es erforderlich ist, kann die Stromzufuhr zum Hand- 
gelenk 54 uber Kol lektorringe und-bursten erfolgen, urn 
eine unbegrenzte Drehbarkeit des Handgetenks 54 um die 
Hohlachse 64 zu ermoglichen, wodurch eine wesentlich groBere 
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' Einsatzmog tichkeit des Gelenkarmmechanismus gegeben ist. 
Weiterhin konnen ein oder mehrere GeLenkarmteUe teleskop- 
artig ausgebildet sein, urn die Ge L enka rmt e i Le bei Bedarf 
verlangern oder verktir;:en zu konnen. Die Teleskopver- 
5 schiebung kann. durch einen in den Gelenkarmtei I einbe- 
zogenen HydrauLikzylinder gesteuert werden oder durch 
einen dritten Motor im Ant ri ebsmechani smus und einen ge- 
eigneten Spindelantrieb. 

Die Motoren der Ant r iebsmechani smen 46, 50 und 54 konnen 
10 durch eine Steuerschaltung betrieben werden, die gleich 

der in der US-PS 3,835,270 besch r i ebenen ist. Es kann auch 
eine Knuppe I st eue rung vorgesehen werden, wie sie in der 
US-PS 3,835,270 offenbart ist. Es wiirde andererseits von 
VorteiL sein, eine e le k t ron i s che St euerung vor zusehen, die 
15 in der Lage ist, samtliche Motoren des Gelenka rmme chani s- 
mus gleichzeitig zu regeln, so daB nur ein einziger Steuer 
knuppeL von der Bed i enung spe r son zu betatigen ist. 
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